
RS系列凝聚了川崎重工的技术和经验，突出的具有超强性能 。

把更敏捷更宽广的动作范围凝聚在了紧；奏的机身里。

集结了强大的产晶阵容，适合于各行各业，可满足害户的各种需求 。
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装配

I 应用用途 1

也壁 7 
·产晶阵窑可对应广泛作业 ·优越的动作速度 ·紧凑而广泛的动作范围

涂胶 上下料 贩运 抛光／去宅刺

rz标Y制恼 7 
结构 垂直多关节

动作自由度（轴） 6 
最大负载能力（ kg) 3 
最大营震（ mm ) 620 

重复定位精度舍’ （ mm) 主0.02

手臂旋转（ JT1) 主 160

手臂前后（ JT2) +150 - - 60 

动作范围 手臂上下（ JT3) +120 - -150 

(·) 手腕旋转（ JT4) 主360

手腕弯曲（ JT5) 主 135

手腕扭转（ JT6) 主360

手臂旋转（ JT1) 360 

手臂前后（ JT2) 250 

最大速度 手臂上下（ JT3) 225 

( • /s) 医院旋转（ JT4) 540 

手腕弯幽（ JT5) 225 

宇航扭转（ JT6) 540 

手腕旋转（ JT4) 5.8 
允许组短

手腕弯曲（ JT5) 5.8 
(N·m) 

手腕扭转（ JT6) 2.9 

手腕旋转（ JT4) 0.12 
允许惯量

手腕弯曲（ JT5) 0.12 ( kg·m' ) 
手腕扭转（ JT6) 0.03 

本体重量（ kg) 20 
安装方式 地面式、吊顶式

环境温度 （℃｝ 0 - 45 
安装环绕

袍置于温度（%｝ 35 - 85 （形掘）

防护等级 等罔于IP54

对应控制柜／电源窑噩 F60/2.0kVA 

(mm) 

，、

~~ E盹蛐 7 
结梅 垂直多关节

动作自由度（轴 ） 6 
最大负载能力（ kg) 5 
最大臂展 （ mm) 903 

重复定位精度会’ （ mm) 主 0.03

宇宙旋转（ JT1 ) 主 180

宇宙前后（ JT2) +135 - -80 

动作范围 手臂上下（ JT3) +118 - - 172 
（。 ） 手腕旋转（ JT4) 主 360

手自由弯曲（ JT5) 主 145

手腕组转（ JT6) 主 360

5瞠转（ JT1 ) 300 

手窗前后（ JT2) 300 

最大速度 手臂上下（ JT3) 300 

（。／s) 手腕旋转（ JT4) 460 

手自由弯曲 （ JT5) 460 

手腕扭转（ JT6) 740 

手腕旋转（ JT4) 12.3 
允许钮矩

李自由弯曲（ JT5) 12.3 
( N·m ) 

手腕组转（ JT6) 7 

手腕旋转（ JT4) 0.4 
允许馈量

手腕弯曲 （ JT5) 0.4 ( i<ltlT萨）
手腕扭转（ JT6) 0.12 

本体重量 （ kg) 37 

安装方式 地面式、南顶式

环衡量度 （℃） 。－ 45 
安装环镜

相对湿度 （%） 35 - 85 （无结窟）

防妒等级 手腕等罔子IP67 基辅等罔于IP65

对应控制但l电源窑量 F60/2.0kVA 
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I RS005N 
V标Y四倍 7 
结构 垂直多关节

动作自由度（轴） 6 

最大负载能力（ kg) 5 
最大管震（ mm ) 705 

重复定位精度舍’ （ mm) 主0.02

手臂旋转（ JT1) 主 180

手臂前后（ JT2) +135 - - 80 

动作范围 手臂上下（ JT3) +1 18 - -172 
(·) 手腕旋转（ JT4) 主 360

手腕弯曲（ JT5) 主 145

手腕扭转（ JT6) 主 360

手臂旋转（ JT1) 360 

手臂前后（ JT2) 360 

最大速度 手臂上下（ JT3) 410 

( • /s) 手腕旋转（ JT4) 460 

手腕弯幽（ JT5) 460 

手院扭转（ JT6) 740 

手腕旋转（ JT4) 12.3 
允许饱短

手腕弯曲（ JT5) 12.3 ( N·m) 
手腕扭转（ JT6) 7 

允许馈量
手腕旋转（ JT4) 0.4 

手腕弯曲（ JT5) 0.4 ( kg·m' ) 忡翩翩

宇航扭转（ JT6) 0.12 
本体重量（ kg) 34 

安装方式 地面式、吊顶式

环填温度（℃｝ 0 - 45 
安装环绕

袍置于温度（%｝ 35 - 85 （形擂）

防护等级 手腕：等局于IP67 基础：等周于IP65

对应控制柜／电源窑噩 F60/2.0kVA 

’18 120 

(mm) I RS006L 
~fJ-

V础规倍 7 自己［1so•

络伺 垂直多关节

动作自由度（轴 ） 6 

最大负载能力（ kg) 6 
最大臂晨 （ mm) 1,650 

重复定位精度会’ （ mm) 主 0.03

宇宙旋转（ JT1 ) 主 180

宇宙前后（ JT2) +145 - - 105 

动作范围 手臂上下（ JT3) +150 - - 163 
（。 ） 手腕旋转（ JT4) 主270

手自由弯曲（ JT5) 主 145

手腕组转（ JT6) 主360

手臂旋转（ JT1) 250 

手窗前后（ JT2) 250 

最大速度 世理上下（ JT3) 215 

（。／s) 手腕旋转（ JT4) 365 

李自由弯曲 （ JT5) 380 

手腕扭转（ JT6) 700 

手腕旋转（ JT4) 13 
允许钮矩

手自由弯曲（ JT5) 13 ( N·m) 
手腕组转（ JT6) 7.5 

允许惯量
手腕旋转（ JT4) 0.45 

t苦穹弯曲 （ JT5) 0.45 ( kg·m') 
手腕扭转（ JT6) 0.14 

本体重量 （ kg) 150 

安装方式 地面式、吊顶式

环镜温度 （℃） 。 － 45 
安装环镜

相对湿度 （%） 35 - 85 （无缝露）
防妒等级 手腕·．罔于IP67 基辅·．罔于IP65

对应控制但l电源窑量 F60ρ.OkVA 
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咀。”d
络梅 垂直多关节

动作自由度（轴） 6 
最大负载能力（ kg) 10 

最大笛展 （ mm) 1,450 

重复定位精度叫（ mm) 主 0.03

手臂旋转（ JT1 ) 主 180

手窗前后（ JT2) +145 - -1 05 

动作范围 手臂上下（ JT3) +150 - -1 63 
（。） 手腕旋转（ JT4) 主270

手腕弯曲（ JT5) 主 145

手院组转（ JT6) 主360

宇宙旋转（ JT1) 250 

手窗前后（ JT2) 250 

最大速度 手臂上下（ JT3) 215 

（。／s) 世哩堕转（ J刊） 365 

手腕弯曲（ JT5) 380 

手腕阻转（ JT6) 700 

手腕旋转（ JT4) 22 
允许姐短

手腕弯曲（ JT5) 22 ( N·m) 
手腕组转（ JT6) 10 

手腕旋转（ JT4) 0.7 
允许馈量

手自由弯曲（ JT5) 0.7 
( k啻m' )

手腕阻转（ JT6) 0.2 
本体重建（ kg) 150 

安装方式 地面式、吊顶式

环衡量度 （℃） 。－ 45 
安装环境

锢~'Iii度 （%） 35 - 85 （无缝露）
防妒等级 手腕：够回于IP67 基础：等饲于IP65

x<t应控制恒j电源窑量 FGOρ.OkVA 

7 rz肺腑

*1 ： 符合1509283 .
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结构 垂直多关节

动作自由度（轴） 6 
最大负载能力（ kg) 7 
最大笛震（ mm ) 730 

重复定位精度会’ （ mm) 主0.02

手臂旋转（ JT1) 主 1 80

手臂前后（ JT2) 主 1 35

动作范围 手臂上下（ JT3) 主 1 55

(·) 手蜿蜒转（ JT4) 主 200

手腕弯曲（ JT5) 主 1 25

手腕扭转（ JT6) 主 360

手臂旋转（ JT1) 470 

手臂前后（ JT2) 380 

最大速度 手臂上下（ JT3) 520 

( • /s) U呈阳转（ JT4) 550 

手腕弯曲（ JT5) 550 

手腕扭转（ JT6) 1,000 

手腕旋转（ JT4) 17 
允许组矩

手腕弯曲（ JT5) 17 ( N·m) 
手腕扭转（ JT6) 10 

手蜿旋转（ JT4) 0.5 
允许但量

手腕弯曲（ JT5) 0.5 ( kgm') 
手腕扭转（ JT6) 0.2 

本体重量（ kg) 35 
安装方式 地面式、吊顶式

环填温度（℃｝ 0 - 45 
安装环绕

组对湿度（%｝ 35 - 85 （但据）

防护等级 孚腕：等局子IP67 基辅：等周于IP65

对应控制柜／电源窑蛊 FG0/2.0kVA 

* 1：符合1509283.
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结梅 垂直多关节

动作自由度（铀） 6 
最大负载能力（ kg) 10 

最大笛展 （ mm) 1,925 

重复定位精度叫 （ mm) 主 0.05

手臂旋转（ JT1 ) 主 180

宇宙前后（ JT2) +155 - -1 05 

动作范围 手臂上下（ JT3) +150 - -1 63 
（。） 手腕旋转（ JT4) 主270

手腕弯曲（ JT5) 主 145

手腕组转（ JT6) 主360

手臂旋转（ JT1) 190 

手窗前后（ JT2) 205 

最大速度 手臂上下（ JT3) 210 

（。／s) 手腕旋转（ JT4) 400 

手腕弯曲（ JT5) 360 

手腕扭转（ JT6) 610 

手腕旋转（ JT4) 22 
允许细短

手自由弯曲（ JT5) 22 ( N·m) 
手腕组转（ JT6) 10 

允许惯量
手腕旋转（ JT4) 0.7 

李自由弯曲（ JT5) 0.7 ( kg-m') 
手腕扭转（ JT6) 0.2 

本体重建（ kg) 230 

安装方式 地面式、吊顶式

环衡量度 （℃） 。－ 45 
安装环境

锢对温度 （%） 35 - 85 （完结窟）

防妒等级 手腕·等国于I P67 基辅：等国于IP65

对应控制恒j电源窑量 E01/5.6kVA 

7 E肺腑

*1 ： 符合1509283 .
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结梅 垂直多关节

动作自由度（轴） 6 

最大负载能力（ kg) 7 
最大健康（ mm ) 930 

重复定位精度舍’ （ mm) 主0.03

手臂旋转（ JT1) 主 1 80

手臂前后（ JT2) 主 1 35

动作范围 手臂上下（ JT3) 主 1 57

(·) 手腕旋转（ JT4) 主 200

手腕弯囱（ JT5) 主 1 25

手腕扭转（ JT6) 主 360

手臂旋转（ JT1) 370 

手臂前后（ JT2) 310 

最大速度 匮穹上下（ JT3) 410 

( • /s) 手腕旋转（ JT4) 550 

手腕弯曲（ JT5) 550 

手腕扭转（ JT6) 1,000 

手腕旋转（ JT4) 17 
允许姐短 手腕弯曲（ JT5) 17 
( N·m) 

手腕扭转（ JT6) 10 

手腕旋转（ JT4) 0.5 
允许惯量

手腕弯曲（ JT5) 0.5 ( kg·m' ) 
手腕扭转（ JT6) 0.2 

本体重量（ kg) 36 

安装方式 地面式、吊顶式

安装环绕
环填温度（℃｝ 0 - 45 

稽i'll湿度（%｝ 35 - 85 （形掘）
防护等级 手腕·够回于IP67 基础：等饲于IP65

对应控制柜／电源窑噩 FG0/2.0kVA 

7 V标J四倍

*1：符合1509283.
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结构 垂直多关节

动作自由度 （输） 6 
最大负载能力 （ kg ) 20 
最大雷屡（ mm) 1,725 

重复定位精度袋’ （ mm) 主 0.04

手臂旋转 （ JT1) 主 180

手臂前后 （ JT2) +155 - - 105 

动作范围 手臂上下 （ JT3) +150 - - 163 
{· ) 李鹏旋转 （ JT4) 主 270

李鹏弯曲（ JT5) 主 145

李鹏扭转 （ JT6) 主 360

手臂旋转（ JT1) 190 

手臂前后（ JT2) 205 

最大速度 手替上下（ JT3) 210 

( • is) 李鹏旋转（ JT4) 400 

李鹏弯曲 （ JT5) 360 

李鹏扭转（ JT6) 610 

手腕旋转 （ JT4) 45 
允许细短 手腕弯曲（ JT5) 45 
( N·m ) 

手腕扭转 （ JT6) 29 

李鹏旋转（ JT4) 0.9 
允许惯量

李鹏弯曲 （ JT5) 0.9 ( kg·m' ) 
李鹏扭转（ JT6) 0.3 

本体重量 （ kg) 230 

安装方式 地面式、吊顶式

环填温度 （℃｝ 0 - 45 
安装环携

徊对湿度（%｝ 35 - 85 （形擂）

阳户籍级 手腕·等罔于IP67 基箱等罔于IP65

对应应带j槌／电源窑蛊 E01/5.6kVA 

* 1：符合1509283.
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结构 垂直多关节

动作自由度 （输） 6 

最大负载能力 （ kg) 13 

最大笛屡（ mm) 1,460 

重复定位精度＊ 1 (mm) 主 0.03

手臂旋转 （ JT1) 主 180

手臂前后 （ JT2) +138 - - 105 

动作范围 手臂上下 （ JT3) +135 --159 
｛。 ） 李鹏旋转 （ JT4) 主 200

李鹏弯曲（ JT5) 主 125

手豌扭转 （ JT6) 主 360

手臂旋转（ JT1) 265 

手臂前后（ JT2) 250 

最大速度 手臂上下（ JT3) 265 

｛ 。 is) 手舰艇转（ JT4) 475 

李鹏弯曲（ JT5) 475 

李鹏扭转（ JT6) 730 

手腕旋转 （ JT4) 26 
允许细短

李鹏弯曲（ JT5) 26 ( N·m) 
李鹏扭转 （ JT6) 10 

允许惯量
李鹏旋转（ JT4) 0.9 

李鹏弯囱（ JT5) 0.9 ( kg-『n')

李鹏扭转（ JT6) 0.3 
本体重量 （ kg) 170 

安装方式 地面式、~顶式

环填温度｛℃｝ 0 - 45 
安装环携

4自对湿度｛%｝ 35 - 85 （光绪窟）
阳户籍级 等饲于IP67

对应应带j槌／电源窑蛊 FG0/2.0kVA 

* 1：符合1509283.
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结构 垂直多关节

动作自由度（轴） 6 
最大负载能力（ kg) 25 
最大笛展（ mm) 1,885 

重复定位精度叫（ mm) 主0.04

手臂旋转（ JT1) 主 180

手臂前后（ JT2) +131 - - 100 

动作范围 手臂上下（ JT3) +145 - - 161 
{· ) 字蜿蜒转（ JT4) 主270

手腕弯曲（ JT5) 主 145

手腕扭转（ JT6) 主360

手臂旋转（ JT1) 215 

手臂前后（ JT2) 215 

最大速度 手臂上下（ JT3) 270 

( • /s) 手蜿蜒转（ JT4) 420 

手腕弯曲（ JT5) 420 

手腕扭转（ JT6) 780 

手腕旋转（ JT4) 60 
允许姐短 手腕弯幽（ JT5) 60 
( N·m) 

手腕扭转（ JT6) 32 

手腕旋转（ JT4) 2.6 
允许馈量

手腕弯曲（ JT5) 2.6 ( kg·m' ) 
手腕扭转（ JT6) 1.3 

本体重量（ kg) 270 

安装方式 地面式

环填温度（℃｝ 。 － 45 
安装环草草

稽附湿度（%｝ 35 - 85 （宠擂）

防沪等级 等饲于IP67

对应控制恒l电ill窑量 F02/7.5kVA 

7 rz标准规格

六1 符合1509283.
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结梅 垂直多关节

动作自由度（轴 ） 6 

最大负载能力（ kg ) 15 
最大管震（ mm ) 3, 150 

重复定位精度舍’ （ mm ) 主 0.06

手臂旋转（ JT1) 主 180

手臂前后（ JT2) +140 - - 105 

动作范围 手臂上下（ JT3) +135 - - 155 

( · ) 手腕旋转（ JT4) 主 360

手腕弯曲（ JT5) 主 145

手腕扭转（ JT6) 主 360

手臂旋转（ JT1) 180 

手臂前后（ JT2) 180 

最大速度 手臂上下（ JT3) 200 

( • is) 由些旋转（ JT4) 410 

手腕弯曲（ JT5) 360 

手腕扭转（ JT6) 610 

手蜿蜒转（ JT4) 34 
允许组矩

手腕弯曲（ JT5) 34 
( N·m) 

手腕扭转（ JT6) 22 

手腕旋转（ JT4) 0.8 
允许但最

医院弯囱（ JT5) 0.8 ( kgm') 
手腕扭转（ JT6) 0.25 

本体重量（ kg) 545 

安装方式 地面式、吊顶式

环镜温度（℃｝ 0 - 45 
安装环绕

锢E目F湿度（%｝ 35 - 85 （ 光绪露）

防护等级 手腕．等局子IP67 基辅·等局子IP65

对应控制柜／电源窑量 E02/7.SkVA 
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F60 
(mm) I RS030N/RS050N/RS080N I 

7 k翌
睛 ’~Kawasaki

画画画画圃’. ·世界通用型控制柜

．通过小型化和轻量化设计本体重量大幅降至
8.3kg，一个人也能轻松搬运

CJTS~ 

罕事τ军
’匠豆豆豆］ . []ID军曰

7 V标准规格

;1/ 

(mm) 

qm
lH 

噩噩噩噩噩噩噩1

300 
正视圈

。［量画

7 

@ 

. 

V外观及尺寸

. 
320 
忘视图

. 

F60 

由l

7 
尺寸（ mm) W300× D320x H130 

t吉掏 开披型重撞冷却式。事罔于IP20)

控制轴激（轴） 6 

内存窑量 （MB) 16 

~HI~撮｛乍信号 簸’且停止、外部保待倩号等

1/0信号 通用输入 （ ｝点） 16 

通用输出 （ ｝点） 16 

分离线缆 （ m ) 5 
电缆t是应

( m) 示毅键 5 

重量 （ kg) 8.3 

电源
AC200 - AC230V 主 1 0%. 50/60Hz. 1<1> 

’汰2.0kVA

环绕温度 ｛℃） 。 － 45
安装环填

相对湿度 ｛%） 35 - 85 （无缝露）

示毅键
TFT彩色液画显示触攘属、

提急停止开关、 王在被锁开关、 便能开关

操作面很 紧急停止开美、示，'l-1重复切换开关

V标准规格
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7 
选装饭卡

010极卡

选装设备
传送带回步 l/F饭卡

Cubic-S叫
（空闯监控／速度监控等）

孚动抱阉解除开关

现场总线

CC-Link 
从始附加密到结构

快速检查模式开关

阳帽内
阳锻卡

。标配
。选配

CC-Link IE 
从始

示教篱

Device Net 
主站f从始

Ethernet/IP 
主站／从始

EtherCAT 
主站／从始

PROFIBUS-DP 
主站f从始

PROFINET 
主站f从始

RS-232C 

的 陀

、 ·－－fl)”，、，：：：... ，” 4主舍 ’i .• 

• 1 •09j" 1 句
•• 咽胃 。

…........】．．．．．．膏。 ．． ω
……··－－画画画画画；；：;;: ;;: = f't…· 
－………··－－画画画画E ~ι …………------= ..... _ ... －………·－－－画画孟＝＝ －一二二雪二－－：：！；：……··－－－画画－－ mri 他 ．．．．．．．，，．．－，想·· 。 ‘…＂＂

‘、‘－ ~ 

结构 垂直多关节

动作自由度 ｛ 辅） 6 

最大负载能力 （ kg) 30/50/80 
最大雷震 （ mm) 2, 100 

重复定位精度＊ 1 ( mm) 主 0.06

手营旋转 （ JT1) 主 180

手臂前后 （ JT2) +140 - -105 

动作范围 手臂上下 （ JT3) +135 - -1 55 

(· ) 手腕旋转 （ JT4) 主 360

手腕弯曲 （ JT5) 主 145

李鹏组转 （ JT6) 主 360

手臂旋转 （ JT1) 180 

手臂前后 （ JT2) 180 

最大速度 手臂上下 （ JT3) 185/ 185/160 

( • /s) 手腕旋转 （ JT4) 260/260/185 

手腕弯曲 （ JT5) 260/260/165 

李鹏扭转 （ JT6) 360/360/280 

手腕旋转 （ JT4) 210/210/336 
允许细短

手腕弯曲 （ JT5) 210/210/336 ( N·m) 
手腕组转 （ JT6) 130/130/194 

允许惚量
手腕旋转 （ JT4) 16.8/28/34 

手腕弯幽 （ JT5) 16.8/28/34 ( kg-m' ) 
李鹏扭转 （ JT6) 6.6/11/13.7 

本体重量 （ kg ) 555 

安装方式 地面式、吊顶式

环模温度｛℃） 0 -45 
安装环模

徊而湿度｛%） 35 - 85 （形掘）

阳户籍级 手腕：够回于IP67 基辅：等饲于IP65

对应应带j桓l电源窑量 E02斤.5kVA

终蟠软件

外部锦电机
EtherNet 

终蟠软件

USB存储嚣视觉控制措

蓝牙

10 

叫：在安曼ICubic-S肘，部份饥箱尺寸会变大．

09 



E01/E02 F02 
。• •4 

7 匹主。7 肚主
·世界通用型控制中巨

. . ’-<Kawasaki 

．一款在通用型E控制柜基础上进一步小型化、

d睡醒
·比以往的控制器重小，性能更高

.. 

0 L_ ～一－－一－一／ol• ~二－ .，。1 .. ’ ... 
;;::::::::::"'"'"'"' ~ ……··－－－－一 －
5!!!555i5555！~运~~55呈豆豆豆主
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. 
性能和扩展性大幅提升的新型控制中巨

·世界通用型控制柜（一次电源电压和安全规格

不同的地区i青选配变压器使用）

7 V标准规格7 V标准规格

(mm) 

550 。。
~ 

正视圈

7 

IE:::::3 

d锺疆

左视图

。藤噩噩

580 

V外观R尺寸

E01/E02 

E01 E02 

尺寸 （ mm) WSSOxDS80xH278 

结构 密闭型 ｛司接冷却方式

控制铀敛 ｛轴） 7 

内存窑锺（MB) 8 

外部括最你信号 2量急停止、外部保f割言号等

1/0信号 通用输入（点） 32 

通用输出（点） 32 

分离线街（m) 5 
电盟章＊度

示被揭 ( m) 5 

重量（ kg ) 40 

电源
AC200 - AC220V 主 10%、 50/60Hz, 3q) 

愚大7.SkVA

安装环撬
环境温度（℃｝ 。－ 45 
锢~:lj湿度（%｝ 35 - 85 （无结露）

示敏嚣 TFT彩色液启显示触蟆屏、
紧急停止开关、示数锁开关、便能开关

操作面饭 紧急停止开关、示数1重复切换开关

(mm) 

。。
~ 

~翩翩翩“

’ 

420 

正视图

7 

吕
－
－

4

.e . 
. 

. 
. 

忘视居

V外观应尺寸

. 
. 

530 

. 
. 

F02 

尺寸（ mm) W420xD530xH278 

结掬 密闭型｛司接冷却方式（等同子IP54 )

控制轴数（轴） 7 

内存窑量 （MB) 16 

~Hie操作信号 紧急停止、 ~Hie保待信号等

1/0信号 通用输入 ｛点） 32 

通用输出 ｛点） 32 

电缆t是度
分离线缆（m) 5 

示数据 ( m) 5 

重量 （ kg) 25 

AC200V - AC220V 主10%、 50/60Hz. 3q) 
电源 AC200V - AC230V 主10%、 50/60Hz. 1q) '1 

愚大7.SkVA

周围温度｛℃） 0 -45 
安装环境

相对湿度｛%） 35 - 85 （光绪露）

示毅摇
彩色液属显示触摸屏、

紧急停止开关、 示，虫锁开关、 便能开关

操作面饭 紧急停止开关、示敏／置复切!!R开关

7 Z系统构成圄7 

叫： 200V.雄徊随簸仅支措部份饥！：！.

V系统构成图

010饭卡

选装领卡

选装设备
传送带罔步 l/F板卡

Cubic-S 
（空间监控／速度监控等）

快速位置爵王E开关

机串串笛内
1/0饭卡

。10饭卡

选装板卡

机憾窗内
1/0极卡

选装设备咀口…
…
…
…
一

口
一部 。标配

。 选自己

传i莹帮罔步 l/F饭卡

Cubic伽S
（空间剧空／速度监控等 ）

检查快i韭模式开关

。 标配
。 选配

现场总线

CC-Link 
从站

CC-Link IE 
从站

DeviceNet 
主始／从站

Ethernet/ IP 
主姑／从站

Ethe『CAT
主姑／从站

PROFIBUS-DP 
主始／从站

PRO FIN ET 
主始／从站

手动组阉解除开关

变压器.，

（供给电源规格）

制动解除开关

变压器.，

（ 供给电源规格 ）

示数错

RS-232C 
示教茜细路虫件

外部辅电机
RS-232C 

终曾自软件外部轴Ell.机
EtherNet 

细路虫件

EtherNet 
USB存储器终曾自软件

视觉控制器

叫；变压器使用时的电源规格

AC380-415V 主 10% 寸
｜ （可切挽）50/60Hz,3 。

AC440-480V " 10%」

EtherCAT 
主即从站

PROFIBUS- DP 
主即从站

PROFINET 
主阳从站

现场总线

CC-Link 
从始

CC-Link IE 
从站

DeviceNet 
主即从站

Ethernet/IP 
主即从站

USB存储器视觉控制篱

蓝牙

叫：变压器使用时的电源规格

AC380-41 5V 主 10% 「
｜｛可切燎）50/60Hz,3 。

AC440-480V 主 10% 」

12 11 
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